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1. Avancement technique

L’organisation

Pour l'organisation de notre équipe et surtout pour le suivit de toutes les sources du projet, nous avons mis en place plusieurs choses :

· un CVS : c’est est un système de gestion de version des fichiers. Le CVS est enregistré sur un serveur central et chacun envoi les modifications qu'il a fait sur un fichier.

Le logiciel CVS fonctionne aussi bien sous Unix que sous Windows, il est donc très facile pour tout le monde de l'utiliser, sans pour autant changer de système d'exploitation !

Le serveur est accessible, ce qui fait que de n’importe quelle machine ayant accès a Internet, chacun des développeurs du projet peut récupérer les fichiers de son modules, les fichiers des modules des autres et enfin la documentation qui est centralisée sur un site web elle.

Le CVS permet, comme son nom l'indique, de gérer les différentes versions d'un fichier, on peut en découvrir toute l'évolution, toutes les modifications qui y ont été faites et éventuellement revenir en arrière.

Afin de mieux visualiser les différentes versions des fichiers, nous avons installé sur le serveur qui contient le CVS un programme qui s’appelle "cvsweb" et qui permet de visualiser des paramètres intéressants :

- les différentes versions des fichiers

- les différentes versions d'un fichier

- les fichiers supprimés du projet

- les commentaires qui accompagnent chaque changement de version

- le nombre de lignes qui ont étés changées entre 2 versions

- la date de la dernière modification.

Toutes ces information sont disponibles sans l'ajout d'un programme spécifique, simplement avec un navigateur web.

D'autre part, le serveur s'occupe de sauvegarder régulièrement les données du cvs.

Enfin, chacun peut récupérer les sources de chacun des membre du projet, il est donc très facile de regarder les sources d'un autre module pour voir comment fonctionnent les classes et ainsi adapter son code (dans le cas ou une petite modification a eu lieu).

Toutes ces informations sont importantes pour le suivit du projet.

Le serveur CVS se trouve à l’adresse suivante : http://grossac.dyndns.org/

De plus, nous avons mis en place un système d'information de tous les développeurs : nous avons crée un alias qui permet d'envoyer un mail très facilement a tous les développeurs.

En plus de ce système d'information, les dévelopeurs peuvent se parler par le système IRC sur le channel dédié : #tsunami

Chacun peut alors poser ses questions et trouver instantanément la réponse.

D'autre part, toute la documentation des fichiers source a été standardisée. Nous utilisons tous le système "Doxygen" pour commenter les fichiers sources. Comme ça, nous pouvons directement imprimer la documentation qui correspond a ce code.

Le module de cartographie 3D (classes GLMapWin et GLMap)

Après avoir défini les outils utilisés pour la réalisation du module (QT et OpenGL), Etudié l'API de QT et d'OpenGL, nous avons programmé la base du module.

La structure du module est donc achevée, on peut afficher la sphère avec une texture de terre.

La sphère tourne lorsque l'on bouge la souris avec le bouton gauche enfoncé.

En revanche le zoom sur la sphère pose encore des problèmes et surtout la position du navire à l'aide d'un point rouge n'est pas encore programmé.

Pour pouvoir positionner le navire sélectionné, il faut communiquer avec la carte 2D. Nous avons défini la méthode : les slots et les signaux QT mais nous n'avons pas encore pu tester la communication des deux modules.

Le module timer (classe Timer)

Le module timer consiste en une simple interface QT pour permettre à l'armateur de sélectionner la base de temps et l’heure initiale de départ.

Actuellement l'interface graphique du timer est programmée.

En revanche l'appel vers le module simulation pour signaler la modification de la base de temps aux autres postes clients n'est pas encore programmé.

Le timer utilise les fonctions membres du module d'authentification pour savoir si l'utilisateur est un armateur et donc s'il a le droit de modifier le timer.

Actuellement, le timer réalise déjà ce test : il n'autorise que l'armateur a modifié la base de temps et un capitaine voit la base de temps utilisée mais ne peut pas la modifiée.

Le module de cartographie 2D (classes Map_global, 

Nous avons bien étudié la librairie QT et nous avons presque terminé l'interface utilisateur. Nous avons trouvé des solutions "magiques" dans la librairie QT pour ce que est de la gestion des alignements des composants et de leur intégration dans un fenêtre.

D'autre part, nous avons séparé la partie affichage de la carte en 2 dimensions dans un objet bien différent. nous avons fait hériter l'objet "map" de la classe Widget de QT, nous pouvons, grâce a ça, utiliser toutes les primitives d'intégration qui sont relatives a un widget. 

D'autre part, cet objet est maintenant complètement indépendant du reste de l'interface, il serait donc très facile de l'intégrer dans une interface complètement différente.

La gestion du module d'affichage de la carte est maintenant très performant, il supporte le zoom sur la carte le déplacement a droite et a gauche de la carte a l'aide du clavier ou de la souris l'affichage de points sur la carte (port) et le dessin de trajets.

L'interface autour de la carte en 2d permet aussi d'afficher les information sur le bateau, le port ou tout objet sélectionné. Il est très facile de visualiser les informations sur les différents objets.

Le problème de la gestion de l'affichage de la carte est maintenant solutionné. Pour solutionner l'affichage, nous avons réalisé un cache des petites parties des images, seulement les images qui sont affichées a l'écran et les images qui ont été affichées récemment restent en mémoire. L'affichage est maintenant assez rapide, même sur un ordinateur peut puissant. A chaque fois que l'on se déplace dans une direction donnée, les images qui ne sont pas encore chargées dans le cache sont chargées. Ensuite, une fois que l'on s'est éloigné, l'image la plus loin est enlevée du cache.

Enfin, nous avons clarifié la gestion de l’accès a la base de donné, tous les accès aux données vont passer par une classe qui va trier les données de la base de donné pour en faire des données lisibles par les différents composants.

Pour ce que est de l'actualisation des différents composants, nous sommes dépendant du module simulation du logiciel, c'est lui qui va définir quand les différents modules doivent se rafraîchir.

Enfin, l'organisation du binôme est vraiment facilitée avec l'utilisation du CVS (voir la section CVS). Nous pouvons vraiment progresser, identifier ce qu'a fait notre binôme et ajouter nos propres modification.

Module d'authentification (classe Login)

Le module d'authentification contient :

- le message de login de démarrage

- des fonctions membres pour faciliter l'identification de l'utilisateur dans les autres modules

- permettre la modification de son password

- ajouter des nouveaux capitaines pour l'armateur

Pour l'instant, le message de login est programmé, ainsi que les fonctions membres pour l'indentification de l'utilisateur par les autres modules.

De même on peut déjà modifier son password.

Toutes ces opérations se font en local car la connexion à la base de données n'est pas encore implémentée.

L'ajout de nouveaux capitaines par l'armateur n'a pas encore été programmé également.

Module moteur (classe Engine)

Le module moteur est le point d'entrée du programme.

C'est lui qui appelle le reste des modules.

On pourrait assimiler notre programme à un arbre de modules et le moteur correspond à la racine de cette arbre.

Comme le module moteur est le seul a posséder les instances de tous les autres modules, il contient aussi des fonctions membres qui retournent des références sur les instances des modules pour permettre l'utilisation des fonctions de tous les modules facilement.

Pour l'instant la classe Engine remplit parfaitement son rôle en quelques lignes de C++.

Les modules d'authentification, de la terre 3D et timer exploitent déjà le module moteur sans encombre.

Le prochain module a utiliser le moteur sera probablement le module de simulation (classe Simul).

Le module de communication (classes Icq, Message, MIcqClient, MIcqIhm, MIcqSever, IcqMainWindow et IcqMessageWindow)

Le moteur gère désormais les déconnections : quand un capitaine se déconnecte,  les autres capitaines voient sur leur écrans qu'il passe de l'état connecté à l'état déconnecté.

Lorsqu'un message arrive à un client qui n'est pas connecté ce message est sauvegardé, il sera transféré ultérieurement lorsque le destinataire se re-connectera.

Il est à noté que tout les messages sont sauvegardé, pouvant ainsi servir de "boite noire" contenant toutes les transmissions.

De même l’envoie de message à plusieurs destinataires est désormais implémenté, que ceux-ci soient connectés ou non.

La liaison entre le moteur et l'interface homme machine est finalisée, et il reste à peaufiner l’allure général de cette partie afin quelle soit la plus ergonomique possible.

Pour cela nous avons repris le concept d’ICQ afin de ne pas dérouter les utilisateurs de notre logiciel.

Et comme toujours les bugs ont été éradiqués afin d’obtenir un fonctionnement le meilleur possible. Ceci pour que la version finale en soit totalement exempt.

Le module bibliothèque mathématique (classes )

A partir des aides mathématiques données dans le sujet, nous avons développé une réponse adéquate aux besoins. En effet de nombreuses possibilités de transformation des données d'une forme à une autre sont demandés. On peut ainsi noter que chaque module utilise son système de coordonnées propres  : cartésienne pour la carte en deux dimensions, géographique pour le reste…

La quasi-totalité des fonctions ont été implémentées. Celle-ci ne demandant pas en effet un travail conséquent car étant la résultante de simple formule mathématiques.

Un point plus difficile a été la détermination des changements de position lié au modification de mouvements. De même, l’extrapolation de chemin à partir de points ou d’une liste de points à nécessité un long travail d’algorithmique.

Le Simulateur (classes Simul, )

L'interface de la classe n’ayant pas été définie auparavant, il nous a été incombé de définir celle-ci. Etant la partie principale du logiciel, ou du moins la plus complexe au niveau de l’architecture, cela n’a pas été une mince affaire.

Les fonctions liées à cette architecture ont été également spécifiées afin que chacun des autres modules sache comment se comporter d’un point de vue global pour la simulation.

Le module de base de données (classes CBaseD)

Les bases de notre implémentation étant définies, nous avons pu durant la période que nous allons décrire définir les aspects pratiques de notre module.

En effet, nous avons ainsi défini clairement l'ergonomie de l'interface graphique qui sera utilisée par l'armateur pour accéder à la base de donnée. Cette interface permet de filtrer les mauvaises entrées. Pour ce faire, nous avons défini les tests de validités sur chaque information.

Au-delà de cet aspect purement graphique, nous avons écris et validé les entêtes permettant la compilation de tous les modules dépendant du notre. Cela nous a permis de rendre un dossier d'architecture complet, sûr et final.

Enfin, nous avons analysé scrupuleusement et sérieusement les informations persistantes qui seront utilisées dans le système. Pour ce faire nous avons établi une grande table montrant les inter-relations entre ces informations vitales. Cette grande table qui n'a existé que pour une visualisation conceptuelle temporelle nous a permis de tracer un graphique affichant les relations importantes avec les entités (chaque entité représentant ces fameuses informations).

Nous avons extrait de ce graphique l'implémentation physique de la base de donnée. Cette implémentation consiste en un jeu de tables. Ces tables pensées et déterminées avec cette méthode assureront des performances optimales.

Une fois ces données en main, il ne nous reste plus qu'à écrire le code C++ correspondant à nos en-têtes et à notre définition d'architecture. L'implémentation de la base de donnée en SQL s'effectue de manière transparente et sera incluse dans l'écriture du code C++.

Le module de la barre de navigation (classes BarreNavigation)

Ce module est déjà réalisée en partie. On visualise déjà la Barre de Navigation que l'on peut faire tourner.

L'affichage du cap actuel varie alors selon l'angle de rotation de la Barre. La ScrollBar peut être bougée et l'affichage change également en fonction de la vitesse choisie.

Il reste a corriger une erreur d'affichage de l'image de la Barre de Navigation et de mettre les éléments d'interaction avec le module mathématique :

- choix entre le mode automatique et manuel

- vitesse et cap actuelle 

- réception et envoi des données (cap et vitesse).

Points durs identifiés

Le module de cartographie 3D

Il faut programmer maintenant l'interaction avec le module cartographie 2D ce qui constitue bien évidemment la partie la plus importante et la plus difficile de ce module.

Le module 3D est peu dépendant des autres modules du projet et sera finalisé rapidement.

Le module timer

Le module timer ne pose pas de difficulté particulière au niveau de l’interface graphique, il reste à faire communiquer ce module avec le module de simulation.

Le module d’authentification

Il reste à faire communiquer ce module avec la base de données et le module de simulation ce qui constitue bien sur une difficulté importante.

Le module moteur

Le module moteur consiste en quelques lignes de C++ et donc ne comporte pas de difficulté particulière.

Le module simulateur

Le seul point difficile à venir est sur l'implémentation de l'algorithme qui permet de choisir un chemin qui rejoint un point de passage lorsqu'un bateau quitte sa route. Il s’agit dès lors d’implémenter un algorithme de type « chemin le plus court ». L'algorithme nommé A* (ou heuristique A) dérivé de Dijkstra répond a ce problème. Il sera par contre implémenté ultérieurement étant donné la complexité de celui-ci.

Notre objectif étant de définir très clairement et d’implémenté les fonctions utiles pour le plus grand nombre.

Le module de communication

Toute les fonctionnalités de base du module de communication étant réalisées il nous reste à finaliser le module. C’est à dire nous devons améliorer l’interface pour la rendre plus agréable. 

Enfin l’envoie de message de texte simple étant réaliser nous nous concentrons sur l’envoie et la visualisation de message formaté : c’est à dire nous envoyons des messages dans un format proche du HTML.

Le module base de données

Il ne reste plus de points réellement durs, en effet, les problèmes que nous posait la bibliothèque QT  ne sont plus d’actualité. Les différentes interactions de ses composants graphiques nous apparaissent maintenant comme limpides, et ne devraient plus nous poser de difficultés.

De ce constat découle évidemment un deuxième, celui de la gestion du composant graphique personnalisé. En effet, la personnalisation d’un composant déjà existant s’avère très simple, et par conséquent, ne pose plus de problème.

D’une certaine manière, notre principale difficulté réside maintenant dans l’interprétation du fait que nous n’en voyons plus aucune.
Avancement de la documentation

Pour tout les modules la documentation comprend tous les schémas UML:

uses case

scénarios

diagramme de séquences

diagramme de classes complet

diagramme de classes simplifié

et ainsi que la description des fonctions membres des classes principales des modules

Ces schémas ont revus et complétés depuis le dernier compte rendu d’avancement.

De plus comme il a été dit au chapitre 1 de se document, nous avons mis en place un serveur CVS qui contient les sources de tous les modules ainsi que la documentation UML dans le répertoire doc du serveur CVS.

Enfin, nouveauté non négligeable, nous utilisons le logiciel libre Doxygen (http://doxygen.org) pour la documentation du code source.

Il suffit d’intégrer quelques tags spécifiques dans le code source pour que Doxygen génère une documentation au format HTML, PDF ou RTF (Word). De plus Doxygen reconnaît les particularités de la bibliothèque QT.

Voici un exemple de code source commenté de façon à fonctionner avec Doxygen :

/**

 * \brief constructeur

 *

 * affiche à l'écran le timer

 * - si l'utilisateur est de type user

 *      - l'utilisateur ne peut pas indiquer l'heure initiale de départ

 * 
- l'utilisateur ne peut pas changer la base de temps

 * 
- la simulation ne démarre pas

 * - si l'utilisateur est de type root

 *      - l'utilisateur entre l'heure initiale de départ

 * 
- l'utilisateur sélectionne le base de temps: x1, x100, x200, x300

 * 
- la simulation démarre

 * 

 * \param parent widget parent de la fenêtre

 * \param name nom de la fenêtre

 */

Timer::Timer(QWidget *parent, const char *name)

{

}

La documentation générée par Doxygen est incluse dans le DA.V1.

Comparaison entre budget prévisionnel et les consommations

Dans la PTC Tsunami avait estimé que 380 Heures de travail serait nécessaire pour  effectuer pendant la deuxième itération dans de bonne conditions La quantité de travail à été sur-évalué. En effet 240 heures ont été consommées.

2. Justification des écarts entre le prévisionnel (budget et planning) et le réel
On peut justifier les écarts entre le prévisionnel et le réel par le fait que le temps pris par les réunions à bien mieux maîtrisé. En effet comme l’analyse des problème à été très poussée dans la première itération bien moins de problème on nécessité la réunion de toute l’équipe.

La mise en place de moyen techniques pour augmenter notre productivité nous à permis d’accélérer notre productivité : Le fait d’avoir installer un serveur cvs nous a permis à tous d’avoir accès à tous les documents nécessaire pour travailler en parallèle sans se gêner mutuellement. De plus le fait de documenter notre code en doxygène nous à permis de gagner du temps sur le temps de rédaction des rapports. De même le fait d’avoir accès à une documentation claire remis à jours automatiquement nous à permis d’accélérer la résolution des problèmes d’interactions entre les différents modules.

Nous avons sous-estimé le temps que prendrais la première itération : beaucoup de temps ont été nécessaire pour concevoir le logiciel et pour apprendre des nouveaux outils. Cependant on peut considérer que ce temps dépensé à l’analyse, et à l’apprentissage à été bon  investissement : il nous à permis d’avancer plus vite dans la deuxième itération.

Liste des réunions de l’équipe

Réunions effectuées pour le projet Magelan Global Operator.

Nous avons effectué de nombreuses réunions, nous ne présenterons ici que les réunions importantes où tout les membres du projet sans exception étaient réunis.

Nous sommes également très régulièrement ensemble en cours, nous avons donc discuté de nombreuses fois du projet de manière non formel.

La majeure partie des réunions se sont déroulés dans les salles de TD de l'EFREI qui étaient libres.

1er réunion

Date : 15/01/2001

Durée : 3h00

Ordre du jour : la documentation des classes pour la STB.V2 et le DA.V1 + serveur CVS

Objectifs :
- Tout le monde doit assimiler l'utilisation de Doxygen

- Explication de Florent Manens sur l'utilisation du serveur CVS

- La documentation au format Doxygen des classes doit être réalisé pour la réunion du 29/01/2001

Liste des présents : aucun absent

Décisions prises :
- Utilisation de Doxygen pour la documentation

Remarques :
- Le logiciel libre Doxygen fonctionne sous UNIX et peut se télécharger à l'adresse suivante : http://doxygen.org

- Pour installer Doxygen sous Debian (packages présents dans Sid unstable):

apt-get install doxygen

apt-get install graphviz

- Le serveur CVS se trouve à l'adresse suivante : http://grossac.dyndns.org/

2è réunion

Date : 28/01/2001

Durée : 3h00

Ordre du jour : préparation pour la réalisation de la STB.V2, du DA.V1 et du CRA

Objectifs :

- Rappel des modifications à faire pour les rapports

- Chacun présente ce qu'il a réalisé depuis la précédente réunion du 15/01/2001

- Organisation de la réunion du 29/01/2001

- Répartition des tâches pour la STB.V2, le DA.V1 et le CRA (même découpage que pour la STB.V1 et le DA.V0)

Liste des présents : aucun absent sauf Vianney Lançon

Décisions prises :

- Date, heure et lieu du rendez-vous pour la rédaction des rapports 

- Réparation des tâches pour la réalisation de la STB.V2, du DA.V1 et d'un CRA


Réalisation des diagrammes UML pour chaque module


CRA pour chaque module


Intégration de chaque de chaque module dans la STB: Daniel Werner


Liste des réunions, qualité du code : Tanguy Krotoff


Intégration de chaque module dans le DA : Olivier Tristan et Vianney Lançon

- Rappels sur UML


Pour chaque module il faut :


use cases


scénarios


diagramme de séquences


diagramme de classes complet


diagramme de classes simplifié

3è réunion

Date : 29/01/2001

Durée : 7h00

Ordre du jour : rédaction de la STB.V2, du DA.V1 et du CRA

Ojectifs :

- rédaction pour chaque module des rapports

- réunir toutes les modules pour avoir les trois documents finaux

Liste des présents : aucun absent

Décisions prises :

- Aucune décision prise

Rappel de l’organigramme
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